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MOTTO 
 
 Allah akan meninggikan orang-orang yang beriman di antaramu, khususnya orang-
orang yang berilmu pengetahuan di antara mereka derajat-derajat yang banyak (QS. 
Al-Mujadalah : 11). 
 Barang siapa diuji lalu bersabar, diberi lalu bersyukur, di dzalimi lalu dimaafkan dan 
berbuat dzalim lalu istighfar. Maka keselamatan dan merekalah orang-orang yang 
memperoleh hidayah (H.R. Al Baihaqi). 
 Janganlah kalian menuntut ilmu untuk membanggakannya terhadap para ulama dan 
untuk diperdebatkan di kalangan orang-orang bodoh dan buruk perangainya. Jangan 
pula menuntut ilmu untuk penampilan dalam majelis (pertemuan atau rapat) dan 
untuk menarik perhatian orang-orang kepadamu. Barangsiapa seperti itu maka 
baginya neraka … neraka. (HR. Tirmidzi dan Ibnu Majah) 
 Hadis riwayat Abdullah bin Masud ra., ia berkata: Rasulullah saw. bersabda: Tidak 
ada hasad (iri) yang dibenarkan kecuali terhadap dua orang, yaitu terhadap orang 
yang Allah berikan harta, ia menghabiskannya dalam kebaikan dan terhadap orang 
yang Allah berikan ilmu, ia memutuskan dengan ilmu itu dan mengajarkannya 
kepada orang lain. (Shahih Muslim No.1352) 
 Menuntut ilmu wajib atas tiap muslim (baik muslimin maupun muslimah). (HR. 
Ibnu Majah) 
 Hiduplah seolah kau akan mati besok, belajarlah seolah kau akan hidup selamanya 
(Mahatma Gandhi). 
 Hari ini harus lebih baik dari kemarin !!! 
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ABSTRAKSI 
Dalam perkembangan teknologi elektronika, perkembangan teknologi 
komputer dan mikroprosesor berkembang geometri anthropomorphic 
(menyerupai tangan manusia). Robot ini cukup cepat, akurat dan memiliki 
kepresisian yang cukup baik. Dengan 3 sendi gerak dan satu gripper sebagai end-
effector-nya membuat Robot ini sangat tepat untuk pelatihan teknologi kontrol, 
implementasi elektronika (mekatronika), pemrograman dan otomasi industri. 
Secara garis besar robot ini diprogram untuk dapat bekerja seperti lengan manusia 
untuk memindahkan suatu benda dari berbagai sudut dan secara kontinyu. Untuk 
kontrol alat keseluruhan pada robot ini digunakan mikrokontroler At Mega 8535 
yang terprogram. Pada masing masing sendi digunakan motor servo sebagai 
penggerak.    
Robot ini hanya bisa bergerak sesuai alur yang telah di program. Robot ini 
dapat bergerak dengan 5 derajat kebebasan, tetapi kekurangan robot ini tidak 
dapat mengangkat benda yang beratnya lebih dari 100 gram. 
 
Kata kunci : Lengan Robot, Mikrokontroller, Motor Servo, Sendi  
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Abstraction 
In the technology of electronica development,technology of computer 
development and microprosesor develop quickly.in the world of industry almost 
whole of macine operated by a computer an a robot that easily and lightly in 
doing job operations.in this matter the writer planner robot`s arm trainer with 
three pivot using basec microcontroler ( At Mega 8535 ). 
Robot servo`s arm is one of manipulator industry with geometri 
anthropomorphic ( like human`s hand ). This robot is fastly,accurate and have 
god side.with three jerk joint and one gripper as end- effector make this robot 
very exact for training of contro technology,electronika implementation ( 
mecatronika ), industry outomatic and program mostlythis robot is programmed 
to able to work well like a human`s arm to move things to some corners 
continously . For controling all of the robot`s toolusing microcontroler At Mega 
8535 program. At the each pivot using motor servo for mover.  
This robot just moveble channel match program. This robot can moveble 
with 5degree freedom, but lack this robot can`t to sweare thing who heavy more 
than 100 gram 
 
Key word : robot`s arm, microcontroler, motor servo, pivot 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
